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Abstract (Basic) : EP 516567 A 

The intervertebral stabiliser consists of a flexible element which 
is fitted between two vertebrae with the aid of implants (2). It is 
made from a biocompatible elastic material in the form of a shock 
absorber (1) which is able to resist both extension and compression. 

The shock absorber comprises a cylindrical central section (la) 
and two spherical ends (ld,le) joined to it by necks (lb,lc) and 
fitting into recesses in the implants. The cylinder is joined to the 
necks by conical sections which can be covered by rigid shells 
surrounding the necks. 

ADVANTAGE - Provides fresh stability in case of intervertebral 
disc insufficiency, 
ve 
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@ Dispositrf de stabilisation intervertebrale & amortisseurs. 



@ II est realise sous la forme d'un amortisseur 
(1) propre d resister elastiquement d'une part d 
un allongement et d'autre part a. une compres- 
sion axiale sans flambage, ainsi que d'au moins 
deux implants (2) ancres a. deux vertebres voisi- 
nes (4, 5). 
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La prgsente invention se rgfere aux dispositrfs de 
stabilisation intervertybrale destines au maintien en 
position relative convenable d'au moins deux verte- 
bras dont le disque commun est degrade. 

On sait qu'au cours du vieillissement, les disques 
inter- vertebraux risquent de se degrader, de telle sor- 
te que les mouvements de I'articulation intervertebra- 
le se modifient, si bien qu'ils deviennent anormale- 
ment plus amples. Les vertebres peuvent alors se de- 
placer de maniere excessive les unes par rapport aux 
autres, jusqu'a entraTner des deplacements perma- 
nents du fait que les vertebres se positionnent mal. 

Le disque intervertebral se comporte plus comme 
un repartiteur de pression ou un coupleur tridimen- 
sionnel de mouvements que comme un simple amor- 
tisseur de charges longitudinales. 

Le mouvement intervertebral est guide par le jeu 
des articulaires posterieures. Ces dernieres n'ont 
qu'un seui degre de liberty ; les deuxfacettes ne pou- 
vant que glisser Tune sur I'autre. 

Lors de ce mouvement, le disque se laisse defor- 
mer d'une facon elastique en freinant progressive- 
ment le mouvement pour I'amortir completement en 
fin d'amplitude. 

Le disque possede une quality visco-elastique. II 
s'adapte progressivement par viscosity a un nouveau 
rapport anatomique. De ce fait, le mouvement de re- 
tour est alors pris en charge par un amortisseur pro- 
gressif similaire et ceci rapidement des son origine. 

Le jeu des facettes articulaires peut etre asyme- 
trique, et de ce fait, creer un mouvement tridimension- 
nel couplant flexion laterale et rotation horizontale. 

Ce mouvement complexe est lui-meme couple au 
grand mouvement de flexion-extension. En flexion 
complete comme en extension complete I'amplitude 
du mouvement combine (flexion-rotation) devient nul- 
le alors qu'il obtient un maximum d'amplitude en po- 
sition anatomique, c'est-a-dire dans le rapport anato- 
mique naturel des vertebres lorsque Ton se tient de- 
bout ou lorsque Ton marche (en fait dans une position 
intermediate entre flexion et extension maximal e). 

La degradation biologique du disque vient pertur- 
ber cette mecanique de mouvements couples et 
amortis. 

Cette evolution est source d'inconfort et de dou- 

leur. 

On a deja propose, par exemple dans le brevet 
americain 4 743 260, de placer entre au moins deux 
vertebres voisines un dispositif de stabilisation flexi- 
ble realise au moyen de deux el6ments fixes aux ver- 
tebres considerees. Les elements de stabilisation 
sont realises en une matiere non metallique resistan- 
te mais suffisamment flexible pour permettre au 
moins un mouvement normal de la colonne vertebra- 
le. 

Les elements de stabilisation consideres sont 
prevus en une matiere plastique renforcee de fibres 
de carbone, de telle sorte qu'ils comportent une cer- 



taine flexibility. Toutefois, cette derniere est limitee a 
de tres faibles amplitudes dans le sens de leurs cour- 
bures, mais ils ne comportent aucune elasticity en 
traction ou en compression. 

5 On a ainsi propose de placer un lien souple, non 

elastique, entre deux vertebres, et qui limrte comme 
un frein brutal le mouvement dans son amplitude en 
flexion. A ce stade, il se comporte comme un systeme 
rigide, reportant les contraintes mecaniques sur les 

10 articulations intervertebral es adjacentes. 

Ceci ramene aux complications de surcharge m6- 
canique comme pour les arthrodeses ou les monta- 
ges metalliques rigides. 

D'autre part, le mouvement pathologique dege- 

15 neratif entre deux vertebres n'est pas seulement un 
mouvement d'amplitude exageree mais aussi une 
subtile disorganisation du cou plage tridimensionnel 
de differents degres de liberty. 

Un simple lien souple ne peut aider que dans la 

20 mesure ou il positionne les deux vertebres dans une 
amplitude extreme et done en extension. 

Les micro-mouvements residuels alors possibles 
grace au fluage du lien sont susceptibles d'ap porter 
une adaptation elementaire et grossiere par rapport 

25 aux besoins fonctionnels. Mais leur existence diffe- 
rencie nettement cette fixation par rapport au systeme 
rigide (arthrodese ou fixation metallique). 

Les perfectionnements qui font Tobjet de la pre- 
sente invention visent a permettre la realisation de 

30 dispositifs susceptibles d'accompagner le vieillisse- 
ment des disques et qui constituent done des prothe- 
ses evitant les inconven tents mentionnes en tete des 
presentes. 

On comprend que le but du systeme propose est 
35 de supplier le plus physiologiquement possible aux 
insufflsances du disque cr&ees par les conditions bio- 
logiques et pathologiques. 

Le systeme propose vise a obtenir une nouvelle 
stability a partir d'une position intervertybrale se rap- 
40 prochant de la position neutre (entre flexion- 
extension). 

Dans cette position, la possibility de mouvements 
des facettes articulaires posterieures est plus grand 
en particulier dans le sens de I'extension. 

45 D'autre part, le travail asymetrique des deux fa- 
cettes posty rieu res est possible. 

La stability de 1'articulation intervertybrale est 
alors obtenue grace a la quality d'amortisseur du dis- 
positif suivant I'invention. 

so Ce dernier a pour rdle d'accompagner le mouve- 

ment de I'articulation en le limitant I6gerement en 
flexion et en yvitant les dyplacements anormaux. Pa- 
rallelement, tout en maintenant les vertebres en ex- 
tension Tune par rapport a I'autre, il evite un trap grand 

55 appui des facettes articulaires Tune sur I'autre. Le 
systeme suivant I'invention limite egalement la ferme- 
ture du recessus lateral en empechant de ce fait la 
compression eventuelle de la racine nerveuse. 
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A cet effet, le dispositif suivant I'invention 
comprend un amortisseur propre a r£sister eiastique- 
ment d'une part a un allongement et d'autre part a une 
compression axial e, led it amortisseur etant associe a 
au moins deux implants ancres a deux vertebras voi- 
sines. 

L'amortisseur affecte la forme d'un corps allonge 
pourvu d'une partie centrale ventrue reliee par deux 
cols a deux extremites renflees cooperant avec les 
implants. 

Ainsi, l'amortisseur suivant I'invention peut exer- 
cer une force distractante ou compressive, ce qui lui 
permet d'agir de fagon permanente sur la mauvaise 
position intervertebrale. 

Autrementdit, le dispositif de stabilisation suivant 
I'invention guide et limite le mouvement de I'articula- 
tion intervertebrale, tout en etant susceptible d'exer- 
cer des forces permanentes modifiant la position des 
vertebres entre elles. 

Le dispositif de stabilisation suivant I'invention 
est capable d'amortir le mouvement en flexion comme 
celui en extension et de ce fait d'autoriser un travail 
asymetrique des facettes des vertebres tout en auto- 
risant le mouvement couple tridimensionnel qui en 
nait 

On se rapproche ainsi d'un mouvement physiolo- 
gique complexe et amorti. 

Bien entendu, on peut utiliser un seul dispositif 
suivant I'invention ou plusieurs pour relier deux verte- 
bres voisines. 

Le dessin annexe, donne a titre d'exemple, per- 
mettra de mleux comprendre I'invention, les caracte- 
ristiques qu'elle presente et les avantages qu'elle est 
susceptible de procurer : 

Fig. 1 est une vue en perspective des differents 
elements constituant un dispositif de stabilisation sui- 
vant i'invention. 

Fig. 2 est une vue par derri&re de trois vertebres 
associees a des dispositrfs de stabilisation suivant 
I'invention. 

Fig. 3 est une coupe suivant Ill-Ill (fig. 2). 

Fig. 4 est une vue en perspective de deux man- 
chons destines a coop6rer avec les cols de l'amortis- 
seur d'un dispositif conforme a I'invention. 

Fig. 5 est une vue semblable a celle de fig. 3, mats 
illustrantle montage d'un dispositif suivant ('invention 
en position anterieure. 

Fig. 6 est une vue en coupe tres schematique du 
principe d'un amortisseur realise suivant une variante 
de ('invention. 

Fig. 7 montre en coupe a I'etat libre les deux ele- 
ments de ramortisseur de fig. 1 . 

Fig. 8, 9 et 10, sont des coupes longitudinales de 
deux modes differents de realisation pratique de 
l'amortisseur illustre en fig. 6. 

Le dispositif suivant I'invention, qui a ete illustre 
en fig. 1, comprend essentieilement un amortisseur 1 
realise en une matiere bio-compatible et elastique et 



deux implants 2 visses dans deux vertebres voisines 
et dont les extremites libres sont associees aux deux 
extremites de l'amortisseur 1. 

On observe que l'amortisseur 1 est realise sous 

5 la forme d'un corps allonge pourvu d'une partie cen- 
trale ventrue 1a reliee par deux cols 1b, 1c a deux ex- 
tremites renflees 1d, 1e. Dans un mode d'execution 
avantageux de la disposition qui precede, la partie 
ventrue 1a peut etre prevue de section longitudinale 

10 elliptique, tandis que les deux extremites 1d et 1c af- 
fectent chacune la forme d'une sphere. Bien entendu, 
la forme de la partie ventrue 1a peut etre de section 
cylindrique avec deux em bouts tronconiques etre rea- 
lisee sous la forme de deux troncs de cdne ou encore 

15 etre asymetrique dans des applications particulieres. 
Chaque implant 1 comporte tout d'abord une vis 
2a propre a se visser dans le pedicule d'une vertebre 
ou dans tout autre endroit de celle-ci. La vis 2a se pro- 
longe par un corps cylindrique 2b qui se termine par 

20 une cuvette 2c de forme cylindrique creuse pourvue 
d'une paroi interieure taraudee 2d et d'un fond 2e 
concave presentant une forme compiementaire a cel- 
le de la moitie de I'extremite 1d, 1e de l'amortisseur. 
On observe que la cuvette 2c est pourvue d'une en- 

25 coche laterale 2f destinee a permettre le passage du 
col 1 b, 1 c de l'amortisseur 1 pour la mise en place de 
celui-ci par rapport aux implants. Le verrouillage des 
extremites de l'amortisseur 1 s'effectue apres leur 
mise en place dans les cuvettes 2c en vissant un em- 

30 bout filete 3 a I'interieur de la cuvette correspondante 
par rapport a la paroi taraudee 2d. Bien entendu, la 
base 3a de I'embout 3 est prevue concave et hemis- 
pherique, de maniere a cooperer exactement avec les 
extremites spheriques 1d, 1e de l'amortisseur. On a 

35 illustre en fig. 2 et 3 le montage d'un dispositif suivant 
I'invention par rapport a deux vertebres voisines 4 et 
5 d'un rachis. 

Sur la droite de fig. 2, on a illustre un dispositif 
comportant un seul amortisseur 1 associe a deux im- 

40 plants 2 assujettis chacun a une vertebre 4, 5. On peut 
prevoir le m§me montage sur la partie gauche. En ou- 
tre, il est possible que trois vertebres successives 4, 
5, 6 aient besoin d'une stabilisation. Dans ce cas, Tun 
des implants 2' comporte deux encoches diametrale- 

45 ment oppos6es 2'f, tandis que les extremites des 
deux amortisseurs V comporte nt chacun une extr6mi- 
te 1'd, 1'e, tronquee suivant un plan diametral de la 
sphere perpendiculaire a Paxe longitudinal de l'amor- 
tisseur afin que les deux extremites tronquees 1 'd, 1 'e 

50 puissent etre retenues dans la cuvette de I'implant 2' 
(voir la partie gauche de fig. 2). 

Fig. 3 illustre de maniere tr6s detailtee la structure 
de ('assemblage des extremites de l'amortisseur avec 
deux implants. On retrouve la cuvette creuse 2c a 

55 fond concave bombe 2e ainsi que I'embout 3 a base 
bombee concave 3a afin que les deux extremites 
spheriques 1d, 1e de l'amortisseur 1 soient convena- 
blement venrouiliees par rapport aux implants 2. Ce 
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verrouillage penmet de cr6er une sorte d'articulation d 
rotule facilitant les mouvements du rachis. 

Comme illustr6 en fig. 4, les cols 1b, 1c de I'amor- 
tisseur 1 sont avantageusement prot6g6s par un 
manchon en diabolo 7 realist en un m6tal ou en toute 5 
autre matiere rigide et qui assure la qualite mecani- 
que de la relation entre I'amortisseur et les implants. 
Les diabolos 7 peuventcomprendre sur leurs faces in- 
t6rieures des crans qui interviennent de maniere ac- 
tive en diminuant des efforts mecaniques au niveau 10 
du col correspondent 

Comme illustr6 en fig. 2 et 3, le dispositif de sta- 
bilisation suivant I'invention est positionne soit sur la 
face posterieure, soit surcelle laterale des vertebres. 
II peut etre aussi utilise en avant sur le corps vertebral, 15 
tel qu'illustn§ en fig. 5. 

Dans ce mode de mise en place, ii va de soi que 
les implants 2 devront §tre disposes lateralement en 
dehors des vaisseaux ou le dispositif sera pose 
comme illustr6 en fig. 5, c'est-S-dire noye dans les 20 
vertebres. 

Dans ce cas, on effectue une legere resection du 
disque intervertebral 8 pour constituer une depres- 
sion 8a dans celui-ci. Les implants 2 sont enfonces 
profond6ment dans la vertebre, de maniere que leur 25 
cuvette 2c soit noyee dans la vertebre qui est elle- 
m£me entaill6e en 4a, 5a afin de permettre le passage 
des deux cols de I'amortisseur. On est ainsi assure 
que le dispositif n'interfere pas avec les vaisseaux 
disposes le long de la face anterieure du rachis. 30 

Les amortisseurs peuvent etre prevus de diff§- 
rentes longueurs variant de quelques millimetres les 
unes par rapport aux autres, de maniere que Ton puis- 
se ajuster la longueur de i'amortisseur & la pathologie 
du patient. 35 

On a ainsi realise un systeme de stabilisation per- 
mettant d'obtenir un jeu des mouvements residuels 
intervertebraux necessaires & la physiologie elemen- 
taire du rachis, tout en eliminant les mauvaises posi- 
tions des vertebres et leurs mouvements anormaux. 40 

Toute matiere appropriee peut €tre adoptee pour 
la realisation de I'amortisseur 1 , en particulier un elas- 
tomere bio-compatible. On pourrait encore adopter 
une matiere composite repondant au mieux aux deux 
exigences mecaniques de I'amortisseur, soit la resis- 45 
tance d une traction longitudinal e et & une compres- 
sion sans flambage. Les materiaux choisis peuvent 
etre de la meme famille ou totalement differents. 

Le principe de I'amortisseur r6alis6 en une matie- 
re composite est illustre en fig. 6 et 7. L'amortisseur so 
reference 10 comprend deux Elements 11 et 12 rea- 
lises tous les deux en des matieres elastiques bio- 
compatibles. Le premier element 11 est realise sous 
la forme d'une bobine dontla distance entre les joues 
est referencee L d I'etat libre. Le second element re- 55 
ference 12 affecte la forme d'un manchon tubulaire de 
hauteur H d I'etat libre. Le montage de I'amortisseur 
consiste & placer I'element 12 entre les joues de I'ele- 



ment 1 1 apres que celui-ci ait 6te allonge. Done, Ele- 
ment 1 1 comprime par ses joues ('element 12 dans le 
sens de la compression, tandis que ce dernier main- 
tient I'element 1 1 dans une position pnMendue. Ainsi, 
la longueur I du manchon apres montage et qui 
correspond & la distance entre les joues de I'element 
12 se definit par la relation L<I<H. 

Dans une premiere realisation pratique iilustree 
en fig. 8, I'element 11' ou 3me affecte la forme d'une 
haltere, tandis que I'element 12 est realise sous la for- 
me d'un corps 12' dont la forme g6nerale est celle du 
centre de I'amortisseur 1 de fig. 1, 2 et 3. 

Pour real is er un tel amortisseur, on fabrique tout 
d'abord I'dme 11' . La tige de celle-ci est ailongee 
elastiquement dans le sens axial, puis le corps 12' est 
surmoule sur cette 3me. Apres la fabrication, I'dme 
1 1'a est pre-tendue, tandis que le corps 12' est pre- 
comprime. On note que la liaison entre I'dme 11' et le 
corps 12' s'effectue au moyen des deux manchons 7 
en forme de diabolos, les extremites de I'd me 1 1' de- 
passant au deld des bouts du corps 1 2', tandis que les 
deux tdtes spheriques 11 'a, 11'b de ladite dme 
correspondent aux boules 1d, 1e de I'amortisseur 1. 

Dans un second mode d'execution illustre en fig. 
9, I'amortisseur reference 1 0" comprend une envelop- 
pe elastique 1 1" dont la forme exterieure correspond 
& celle de I'amortisseur 1, ainsi qu'un bloc de matiere 
elastique 12". Apres fabrication, I'enveloppe 11" qui 
comporte une cavite interieure creuse, est ailongee 
de maniere d augmenter la hauteur de sa cavite dans 
laquelle le bloc 12" est introduit par une ouverture la- 
terale 11 "a ou autrement. L'enveloppe 11" est en 
consequence pre-tendue dans le sens de I'allonge- 
ment, tandis que le bloc 12" est pre-comprime par 
Taction de l'enveloppe. 

Dans une demiere realisation pratique iilustree 
en fig. 10, i'amortisseur 100 comprend un corps 120 
qui est monte sur un element 1 10 en forme d 'haltere 
comme dej& represents en fig. 8. La liaison entre P6le- 
ment 1 1 0 et le corps 1 20 s'effectue au moyen de deux 
manchons 70 en forme de diabolos dont I'une de leurs 
extremites est en appui contre les tetes spheriques 
110a et 110b de Tenement 110 correspondant aux 
boules 1d, 1e de I'amortisseur 1. Les autres extremi- 
tes des manchons 70 sont respectivement recour- 
bees en direction de I'extSrieur de I'amortisseur 100 
afin de former un espace libre circulaire & I'interieur 
duquel est introduit un joint torique 130. Ce dernier 
permet de compenser les efforts de compression de 
ramortisseur 100. 

On constate que le joint torique 1 30 peut etre rea- 
lise en une matiere bio-compatible semblable & celle 
du corps 120 de maniere d pouvoir resister aux efforts 
de compression. Le joint 130 et I'6l6ment 1 10 en for- 
me d'haltere peuvent §tre utilises ensemble sur le 
m§me amortisseur ou independamment I'un de I'au- 
tre suivant les contraintes d reguler. 

La durete des elements composants I'amortis- 
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seur 10', 10" sera choisie de maniere que sous I'effet 
des forces appliquees par les vertebres, aucun des 
Elements ne reprenne ses dimensions & I'etat libre. 

Ainsi, que I'amortisseur soit soumis d une force 
de traction ou & une force de compression, il demeure 
toujours pre-contraint, si bien que la force qui lui est 
appliquee est toujours amortie d quel qu'endroit que 
Ton se situe dans I'amplitude du mouvement impose 
& I'amortisseur composite. 



Revendications 

1. Dispositif de stabilisation intervene brale du 
genre constitue par un element flexible mis en place 
entre au moins deux vertebres par I'intermediaire de 
deux implants respectivement associes d chaque ver- 
tebre, caracteris6 en ce qu'il est realise sous la forme 
d'un amortisseur (1,10, 10', 10", 100) propre a resis- 
ter elastiquement d'une part d un allongement et d'au- 
tre part d une compression axiale ainsi qu'au moins 
deux implants (2) ancres a, deux vertebres voisines (4, 
5). 

2. Dispositif suivant la revendication 1, caracteri- 
se en ce que I'amortisseur (1) affecte la forme d'un 
corps allonge pourvu d'une partie centrale (1a) ven- 
true reliee par deux cols (1b, 1c) & deux extremites 
renflees (1d, 1e). 

3. Dispositif suivant la revendication 1 , caracteri- 
se en ce que les bouts des implants (2) qui recoivent 
les extr6mites renflees (1d, 1e) de I'amortisseur (1) 
sont chacun realises sous la forme d'une cuvette (2c) 
dont le fond (2e) comporte un profil concave de forme 
appropriee & sa cooperation etroite avec I'extremite 
correspondante (1d, 1e) de I'amortisseur (1), iadite 
cuvette comportant des moyens (2d) de fixation d'un 
embout (3) destine d appliquer Iadite extremit6 contre 
le fond (2e) de la cuvette (2c) de I'implant (2). 

4. Dispositif suivant la revendication 3, caracteri- 
se en ce que la cuvette (2c) de chaque implant (2) 
comporte un trou taraude (2d) dont le fond (2e) est rte- 
mispherique, cette cuvette etant munie d'une enco- 
che (2f) afin qu'elle debouche lateralement vers I'ex- 
terieur, la fixation de I'extremite de I'amortisseur s'ef- 
fectuant au moyen d'un embout filete (3) d base (3a) 
hemispherique qui se visse dans la cuvette (2c). 

5. Dispositif suivant la revendication 4, caracteri- 
se en ce qu'il comprend des implants medians (2') 
comportant deux encoches (2'f) se faisant face pour 
le maintien des extremites de deux amortisseurs ad- 
jacents (V) dont au moins Tune des extremites (1'd, 
1'e) est une demi-sphere. 

6. Dispositif suivant Tune quelconque des reven- 
dications 1 & 5, caracterise en ce que des manchons 
rigides ou diabolos (7) sont places au niveau des deux 
cols (1b, 1c) de i'amortisseur (1). 

7 Dispositif suivant la revendication 6, caracterise 
en ce que I'amortisseur (1 , 10, 10', 10", 100) est rea- 



lise en une matiere elastique bio-compatible telle 
qu'un elastomere. 

8. Dispositif suivant la revendication 6, caracteri- 
se en ce que Tamortisseur (1, 10, 10', 10",100) est 

5 realise en une matiere bio-compatible d deux compo- 
sants. 

9. Dispositif suivant la revendication 2, carcateri- 
se en ce que la partie ventrue (1a) de I'amortisseur (1 ) 
presente en section longitudinale une forme ellipti- 

w que. 

10. Dispositif suivant la revendication 2, caracte- 
rise en ce que la partie ventrue (1a) de I'amortisseur 
(1) est asymetrique. 

11. Dispositif suivant la revendication 8, caracte- 
15 rise en ce que I'un des deux elements de I'amortisseur 

(10, 10', 10", 100) est pre-contraint dans le sens de 
I'extension et le second element dans le sens de la 
compression. 

12. Dispositif suivant la revendication 11, carac- 
20 t6rise en ce que son amortisseur (1 0') comprend une 

3me elastique (11') realisee sous la forme d'une hal- 
tere dont la tige est elastiquement allongee ainsi 
qu'un corps (12') pre-contraint dans le sens de la 
compression par I'elasticite de i'dme (11'). 

25 13. Dispositif suivant la revendication 1 1 , carac- 

terise en ce que son amortisseur (10") est realist 
sous la forme d'une enveloppe elastique (11") pr£- 
tendue elastiquement dans le sens axial en vue de 
I'allonger et qui comporte une cavite renfermant un 

30 bloc de matiere elastique (12") que i'enveloppe pre- 
contraint par compression. 

14. Dispositif suivant la revendication 11, carac- 
terise en ce que son amortisseur (100) comprend un 
element (110) et un corps (120) relies par deux man- 

35 chons (70) en forme de diabolos dont Tune de leurs 
extremites est recourbee en direction de I'exterieur 
pour former un espace libre circulate d I'interieur du- 
quel est introduit un joint torique (130). 

15. Dispositif suivant la revendication 14, carao 
40 terise en ce que le joint torique (130) est realise en 

une matiere bio-compatible suffisamment resistante 
pour pouvoir compenser les efforts de compression. 
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Description 

La prSserrte invention se retere aux disposrtifs de 
stabilisation intervertebrale destines au maintien en 
position relative convenable d'au moins deux vert&bres 
dont le disque commun est degrade. 

On sait qu'au cours du vieillissement, les disques 
inter-vertebraux risquent de se degrader, de telle sorte 
que les mouvements de I'articulation intervertebrale se 
modifient, si bien qu'ils deviennent anormalement plus 
amples. Les vertebres peuvent alors se deplacer de 
manure excessive les unes par rapport aux autres, 
jusqu'e entraTner des deplacements permanents du fait 
que les vertebres se positionnent mal. 

Le disque intervertebral se comporte plus comme 
un r6partiteur de pression ou un coupleur tridimension- 
nel de mouvements que comme un simple amortisseur 
de charges longitudinales. 

Le mouvement intervertebral est guide par le jeu 
des articulaires posterieures. Ces demises n'ont qu'un 
seul degre de liberty ; les deux facettes ne pouvant que 
glisser Tune sur I'autre. 

Lors de ce mouvement, le disque se laisse d6for- 
mer d'une fagon eiastique en freinant progressivement 
le mouvement pour I'amortir compietement en fin 
d'amplitude. 

Le disque possede une quality visco-eiastique. II 
s'adapte progressivement par viscosity £ un nouveau 
rapport anatomique. De ce fait, le mouvement de retour 
est alors pris en charge par un amortisseur progressrf 
similaire et ceci rapidement d&s son origine. 

Le jeu des facettes articulaires peut etre asymetri- 
que, et de ce fait. cr6er un mouvement tridimensionnel 
couplant flexion laterale et rotation horizontale. 

Ce mouvement complexe est lui-meme couple au 
grand mouvement de flexion-extension. En flexion com- 
plete comme en extension complete I'amplitude du 
mouvement combing (flexion-rotation) devient nuile 
alors qu'il obtient un maximum d'amplitude en position 
anatomique, c'est-e-dire dans le rapport anatomique 
naturel des vertebres lorsque Ton se tient debout ou 
lorsque Ton marche (en fait dans une position interme- 
diaire entre flexion et extension maximale). 

La degradation biologique du disque vient pertur- 
ber cette m6canique de mouvements couples et amor- 
tis. 

Cette Evolution est source d'inconfort et de douleur. 

On a dfyh propose, par exemple dans le brevet 
americain 4 743 260, de placer entre au moins deux 
vertebres voisines un dispositif de stabilisation flexible 
realise au moyen de deux elements f ix6s aux vertebres 
consid6r6es. Les elements de stabilisation sont realises 
en une matiere non metallique resistante mais suffisam- 
ment flexible pour permettre au moins un mouvement 
normal de la colonne vertebrale. 

Les elements de stabilisation considers sont pr6- 
vus en une matiere plastique renforc§e de fibres de car- 
bone, de telle sorte qu'ils comportent une certaine 
flexibility Toutefois, cette derni&re est limine k de tr&s 



faibles amplitudes dans le sens de leurs courbures, 
mais ils ne comportent aucune eiasticite en traction ou 
en compression. 

On a ainsi propose de placer un lien souple, non 

5 eiastique, entre deux vertebres, et qui limrte comme un 
frein brutal le mouvement dans son amplitude en 
flexion. A ce stade, il se comporte comme un systeme 
rigide, reportant les contraintes ntecaniques sur les arti- 
culations intervertebrals adjacentes. 

10 Ceci ram&ne aux complications de surcharge 
ntecanique comme pour les arthrodeses ou les monta- 
ges ntetalliques rigides. 

D'autre part, le mouvement pathologique d6g6n6- 
ratif entre deux vertebres n'est pas seulement un mou- 

15 vement d'amplitude exag£r£e mais aussi une subtile 
disorganisation du couplage tridimensionnel de difte- 
rents degres de liberty. 

Un simple lien souple ne peut aider que dans la 
mesure ou il positionne les deux vertebres dans une 

20 amplitude extreme et done en extension. 

Les micro-mouvements residuels alors possibles 
gr§ce au f luage du lien sont susceptibles d'apporter une 
adaptation 6l6mentaire et grossiere par rapport aux 
besoins fonctionnels. Mais leur existence difterencie 

25 nettement cette fixation par rapport au systeme rigide 
(arthrod&se ou fixation metallique) 

On connaTt egalement d'apres le document EP 0 
346 269 une endoprothese pour disque vertebral, com- 
prenant un tube onduie circulaire ou elliptique entourant 

30 un materiau visco-eiastique, et des plaques de recou- 
vrement permettant la fixation et I'orientation dudit tube. 
Cette endoprothese est pr6vue pour etre plac6e entre 
deux vertebres apres resection totale du disque inter- 
vertebral pour constituer un logement suffisant en vue 

35 de la mise en place de I'endoproth&se. 

La structure de I'endoprothese du brevet EP 0 346 
269 va £ I'encontre d'un dispositif permettant de suppor- 
ter des efforts de traction et de compression soumis aux 
vertebres d'une colonne vertebrale. En effet, le tube 

40 onduie est realise en titane, empechant le retour en 
position initiale de I'endoprothese apres un allongement 
total. Le tube onduie soumis £ un effort de traction ris- 
que de se deformer complement et d'agir comme une 
cale rigide risquant d'endommager s6rieusement les 

45 vertebres du patient. 

En outre, on remarque que le tube onduie ne peut 
se deplacer que paralieiement £ I'axe de I'endopro- 
these. Ce deplacement est totalement contraire au 
mouvement soumis aux vertebres d'une colonne verte- 

so brale. 

Les perfectionnements qui font I'objet de la pr6- 
sente invention visent £ permettre la realisation de dis- 
positifs susceptibles d'accompagner le vieillissement 
des disques et qui constituent done des protrteses 6vi- 
55 tant les inconv6nients mentionnes en tete des pr6sen- 
tes. 

On comprend que le but du systeme propose est de 
supplier le plus physiologiquement possible aux insuff- 
fisances du disque creees par les conditions biologi- 
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ques et pathotogiques. 

Le syst&me propose vise k obtenir une nouvelle 
stability k partir d'une position intervertebral e se rappro- 
chant de la position neutre (entre flexion-extension). 

Dans cette position, la possibility de mouvements s 
des facettes articulaires posterieures est plus grand en 
particulier dans le sens de ('extension. 

D'autre part, le travail asym6trique des deux facet- 
tes posterieures est possible. 

La stability de I'articulation intervertebral e est alors 
obtenue grace k la quality d'amortisseur du dispositrf 
suivant I'invention. 

Ce dernier a pour r6le d'accompagner le mouve- 
ment de Pandiculation en le lim'rtant legerement en 
flexion et en 6vitant les defacements anormaux. Paral- 
lel ement, tout en mairrtenant les vertebras en extension 
Tune par rapport k I'autre, il 6vite un trop grand appui 
des facettes articulaires Tune sur I'autre. Le systeme 
suivant I'invention limite egalement la fermeture du 
recessus lateral en empechant de ce fait la compres- 
sion eventuelle de la racine nerveuse. 

A cet effet, le dispositif suivant I'invention comprend 
au moins un amortisseur propre k resister eiastique- 
ment d'une part k un allongement et d'autre part k une 
compression axiale, tandis que I'amortisseur affecte la 
forme d'un corps allonge pourvu d'une partie centrale 
reli6e k deux extr6mites renf I6es qui cooperent respec- 
tivement avec un implant ancre dans la vertebre corres- 
pondante. 

Ainsi, I'amortisseur suivant I'invention peut exercer 
une force distractante ou compressive, ce qui lui permet 
d'agir de fagon permanente sur la mauvaise position 
intervert6brale. 

Autrement dit, le dispositif de stabilisation suivant 
I'invention guide et limite le mouvement de Calculation 
intervertebral, tout en etarrt susceptible d'exercer des 
forces permanentes mod if iant la position des vertebres 
entre elles. 

Le dispositif de stabilisation suivant I'invention est 
capable d'amortir le mouvement en flexion comme celui 
en extension et de ce fait d'autoriser un travail asymetri- 
que des facettes des vertebres tout en autorisant le 
mouvement couple tridimensionnel qui en naTt. 

On se rapproche ainsi d'un mouvement physiologi- 
que complexe et amorti. 

Bien entendu, on peut utiliser un seul dispositif sui- 
vant I'invention ou plusieurs pour relier deux vertebres 
voisines. 

Le dessin annexe, donne k titre d'exemple, pemet- 
tra de mieux comprendre I'invention, les caracteristi- 
ques qu'elle presente et les avantages qu'eile est 
susceptible de procurer: 

Figure 1 est une vue en perspective des diff6rents 
elements constituant un dispositif de stabilisation 
suivant I'invention; 

Figure 2 est une vue par derriere de trois vertebres 
associees k des dispositifs de stabilisation suivant 
I'invention. 



Figure 3 est une coupe suivant Ill-Ill (fig. 2). 
Figure 4 est une vue en perspective de deux man- 
chons destines k coop6rer avec les cols de I'amor- 
tisseurd'un dispositif conforme k Tinvention. 
Fig. 5 est une vue semblable k celle de fig. 3, mais 
illustrant le montage d'un dispositif suivant I'inven- 
tion en position anterieure. 
Fig. 6 est une vue en coupe tr£s schematique du 
principe d'un amortisseur realise suivant une 
variante de I'invention. 

Fig. 7 montre en coupe k l*6tat libre les deux ele- 
ments de I'amortisseur de fig. 1 . 
Fig. 8, 9 et 10, sont des coupes longitudinales de 
deux modes differents de realisation pratique de 
I'amortisseur iltustre en fig. 6. 

Le dispositif suivant I'invention, qui a ete illustre en 
fig. 1 , comprend essentiellement un amortisseur 1 rea- 
lise en une matiere bio-compatible et eiastique et deux 
implants 2 viss6s dans deux vertebres voisines et dont 
les extremites libres sont associees aux deux extr6mi- 
tes de ramortisseur 1. 

On observe que I'amortisseur 1 est realise sous la 
forme d'un corps allonge pourvu d'une partie centrale 
ventrue 1 a reliee par deux cols 1b, 1 c k deux extremites 
renfiees 1d, 1e. Dans un mode d'execution avantageux 
de la disposition qui precede, la partie ventrue 1a peut 
etre prevue de section longitudinal e elliptique, tandis 
que les deux extremites 1d et 1c affectent chacune la 
forme d'une sphere. Bien entendu, la forme de la partie 
ventrue 1a peut etre de section cylindrique avec deux 
embouts tronconiques §tre r6aJis6e sous la forme de 
deux troncs de cdne ou encore §tre asym6trique dans 
des applications particulieres. 

Chaque implant 1 comporte tout d'abord une vis 2a 
propre k se visser dans le pedicule d'une vertebre ou 
dans tout autre endroit de celle-ci. La vis 2a se prolonge 
par un corps cylindrique 2b qui se termine par une 
cuvette 2c de forme cylindrique creuse pourvue d'une 
paroi interieure taraudee 2d et d'un fond 2fi concave 
presentant une forme compiementaire k celle de la moi- 
tie de I' extremity 1d, 1e de I'amortisseur. On observe 
que la cuvette 2c est pourvue d'une encoche lateraie 2f 
destinee&permettrele passage du col 1b, 1cde I'amor- 
tisseur 1 pour la mise en place de celui-ci par rapport 
aux implants. Le verrouillage des extremites de I'amor- 
tisseur 1 s'effectue apres leur mise en place dans les 
cuvettes 2c en vissant un embout f ilete 3 k I'interieur de 
la cuvette correspondante par rapport k la paroi tarau- 
dee 2d. Bien entendu, la base 3a de I'embout 3 est pre- 
vue concave et h6mispherique, de maniere k cooperer 
exactement avec les extremites sph6riques Id, 1fi de 
I'amortisseur. On a illustre en fig. 2 et 3 le montage d'un 
dispositif suivant I'invention par rapport k deux verte- 
bres voisines 4 et 5 d'un rachis. 

Sur la droite defig. 2, on a illustre un dispositif com- 
portant un seul amortisseur 1 associe k deux implants 2 
assujettis chacun k une vertebre 4, 5. On peut prevoir le 
m§me montage sur la partie gauche. En outre, il est 
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possible que trois vertebres successives 4, 5, 6 aient 
besoin d'une stabilisation. Dans ce cas, Tun des 
implants 2' comporte deux encoches diam6tralement 
opposees 2'f, tandis que les deux amortisseurs V corn- 
portent chacun une extremite 1'41'a tronqu6e suivant 
un plan diametral de la sphere perpendiculaire k I'axe 
longitudinal de Pamortisseur afin que les deux extremi- 
tes tronquees 1'& 1'fi puissent §tre retenues dans la 
cuvette de Pimplant 2' (voir la partie gauche de fig. 2). 

Fig. 3 illustre de manure trds detailiee la structure 
de Passemblage des extr£mit£s de Pamortisseur avec 
deux implants. On retrouve la cuvette creuse 2c k fond 
concave bomb6 2e ainsi que Pembout 3 k base bomb6e 
concave 3a afin que les deux extremites spheriques 1i 
1e de Pamortisseur 1 soient convenablement ver- 
rouiliees par rapport aux implants 2. Ce verrouillage 
permet de cr6er une sorte d'articulation k rotule facili- 
tant les mouvements du rachis. 

Comme illustre en fig. 4, les cols 1b, 1c de Pamor- 
tisseur 1 sont avantageusement proteges par un man- 
chon 7 realise en un metal ou en une toute autre 
matiere rigide et qui assure la quality ntecanique de la 
relation entre Pamortisseur et les implants. Les man- 
chons 7 peuvent comprendre sur leurs faces irrterieures 
des crans qui interviennent de maniere active en dimi- 
nuant des efforts mecaniques au niveau du col corres- 
pondant. 

Comme illustre en fig. 2 et 3, le dispositrf de stabili- 
sation suivant Pinverttion est positionne soit sur la face 
posterieure, soit sur celle laterale des vertebres. II peut 
etre aussi utilise en avant sur le corps vertebral, tel 
qu'illustre en fig. 5. 

Dans ce mode de mise en place, il va de soi que les 
implants 2 devront §tre disposes lateralement en 
dehors des vaisseaux ou le dispositrf sera pos6 comme 
illustre en fig. 5, c'est-^-dire noye dans les vertebres. 

Dans ce cas, on effectue une tegere resection du 
disque intervertebral 8 pour const ituer une depression 
8a dans celui-ci. Les implants 2 sont enfonces profon- 
d6ment dans la vertebre, de maniere que leur cuvette 
2c soit noy6e dans la vertebre qui est elle-m§me 
entailiee en 4a, 5a afin de permettre le passage des 
deux cols de Pamortisseur. On est ainsi assure que le 
dispositif n'intertere pas avec les vaisseaux disposes le 
long de la face anterieure du rachis. 

Les amortisseurs peuvent §tre pr6vus de difteren- 
tes longueurs variant de quelques millimetres les unes 
par rapport aux autres, de maniere que I'on puisse ajus- 
ter la longueur de Pamortisseur k la pathologie du 
patient. 

On a ainsi realise un systeme de stabilisation per- 
mettant d'obtenir un jeu des mouvements r6siduels 
intervertebraux n6cessaires k la physiologie eiemen- 
taire du rachis, tout en eiiminant les mauvaises posi- 
tions des vertebres et leurs mouvements anormaux. 

Toute matiere appropri6e peut §tre adoptee pour la 
realisation de Pamortisseur 1, en particulier un eiasto- 
ntere bio-compatible. On pour rait encore adopter une 
mature composite repondant au mieux aux deux exi- 



gences mecaniques de Pamortisseur, sort la resistance 
k une traction longitudinale et k une compression sans 
flambage. Les materiaux choisis peuvent etre de la 
m§me famille ou totalement diff6rents. 

5 Le principe de Pamortisseur realise en une matiere 
composite est illustre en fig. 6 et 7. L'amortisseur refe- 
rence 10 comprend deux elements 11 et 12 realises 
tous les deux en des matieres eiastiques bio-compati- 
bles. Le premier element 1 1 est realise sous la forme 

w d'une bobine dorrt la distance entre les joues est r6f6- 
rencee L k P6tat libre. Le second element reference 12 
affecte la forme d'un manchon tubulaire de hauteur H k 
Petat libre. Le montage de Pamortisseur consiste k pla- 
cer I'eiement 12 entre les joues de Peiement 11 apres 

is que celui-d ait et6 allonge. Done, Peiement 11 corn- 
prime par ses joues Peiement 12 dans le sens de la 
compression, tandis que ce dernier maintient Peiement 
1 1 dans une position pretendue. Ainsi, la longueue I du 
manchon apres montage et qui correspond k la dis- 

20 tance entre les joues de Peiement 12 se definit par la 
relation L < I < H. 

Dans une premiere realisation pratique illustree en 
fig. 8, Peiement 1 1 ' ou dme affecte la forme dune hal- 
tere, tandis que Peiement 12 est realise sous la forme 

25 d'un corps 1 2' dont la forme generate est celle du centre 
de Pamortisseur 1 de fig. 1 , 2 et 3. 

Pour realiser un tel amortisseur, on fabrique tout 
d'abord P§me 1 1'. La tige de celle-ci est allongee eiasti- 
quement dans le sens axial, puis le corps 12' est sur- 

30 mouie sur cette Sme. Apres la fabrication, Pdme 1 1 'a est 
pre-tendue, tandis que le corps 12' est precomprime. 
On note que la liaison entre P&me 1V et le corps 12' 
s'effectue au moyen des deux manchons 7, les extremi- 
tes de P3me 1 1 ' depassant au dele des bouts du corps 

35 12', tandis que les deux tetes spheriques 11 'a 11'bde 
ladite Sme correspondent aux boules 14 1e de Pamor- 
tisseur 1. 

Dans un second mode d'execution illustre en fig. 9, 
Pamortisseur reference 10" comprend une enveloppe 

40 eiastique 11" dont la forme exterieure correspond k 
celle de Pamortisseur 1, ainsi qu'un bloc de matiere 
eiastique 12". Apres fabrication, Penveloppe 11" qui 
comporte une cavite interieure creuse, est allongee de 
maniere k augmenter la hauteur de sa cavite dans 

45 laquelle le bloc 12" est irrtroduit par une ouverture late- 
rale 1 1"a ou autrement. L'enveloppe 1 1" est en conse- 
quence pre-tendue dans le sens de Pallongement, 
tandis que le bloc 12" est pr6-comprim6 par Paction de 
Penveloppe. 

so Dans une dernier e realisation pratique illustree en 
fig. 10, Pamortisseur 100 comprend un corps 120 qui 
est monte sur un element 110 en forme d'haltere 
comme d6j& represente en fig. 8. La liaison entre Peie- 
ment 1 10 et le corps 120 s'effectue au moyen de deux 

55 manchons 70 dont Pune de leurs extremites est en 
appui contre les tetes sprteriques 1 1 0a et 1 10b de Peie- 
ment 11 0 corr espondant aux boules 1 d , 1 e de Pamortis- 
seur 1. Les autres extremites des manchons 70 sont 
respectivement recourttees en direction de Pexterieur 
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de I'amortisseur 100 afin de former un espace libre cir- 
culate k I'interieur duquel est introduit un joint torique 
130. Ce dernier permet de compenser les efforts de 
compression de I'amortisseur 100. 

On constate que le joint torique 130 peut §tre rea- 
lise en une mati&re bio-compatible semblable k celle du 
corps 120 de maniere k pouvoir raster aux efforts de 
compression. Le joint 130 et reiement 110 en forme 
d'hartere peuvent §tre utilises ensemble sur le m§me 
amortisseur ou ind6pendamment Tun de I'autre suivant 
les contraintes k rgguler. 

La durete des elements composants I'amortisseur 
1 0', 1 0" sera choisie de manure que sous I'effet des for- 
ces appliqu6es par les vertebres, aucun des elements 
ne reprenne ses dimensions k l'6tat libre. 

Ainsi, que I'amortisseur sort soumis k une force de 
traction ou k une force de compression, il demeure tou- 
jours pr6-corrtrairrt, si bien que la force qui lui est appli- 
quee est toujours amortie k quel qu'endroit que Ton se 
situe dans I'amplitude du mouvement impost k I'amor- 
tisseur composite. 

Revendications 

1 . Dispositif de stabilisation intervertebral constrtue 
par un element flexible mis en place entre au moins 
deux vertebres par I'interm6diaire de deux implants 
respectivement associes k chaque vert&bre, carac- 
terise en ce qu'il comprend au moins un amortis- 
seur (1; 10; 10'; 10"; 100) propre k r6sister 
eiastiquement d'une part k un allongement et 
d'autre part k une compression axiale, tandis que 
I'amortisseur (1; 10; 10'; 10"; 100) affecte la forme 
d'un corps allonge pourvu d'une partie centrale (1a; 
12; 12'; 12"; 120) relive k deux extremes renfl6es 
(1d, 1s ; 1 I'ft lib ; 1 10a, 1 10b) qui cooperent res- 
pectivement avec un implant (2) ancre dans la ver- 
tebre (4, 5) correspondante. 

2. Dispositif suivant la revendication 1, caract6ris6 en 
ceque I'amortisseur (1; 10; 10'; 10"; 100) comporte 
des manchons rigides (7 ; 70) qui sont places au 
voisinage des extremes (1 d , 1 e ; 1 1 'a, 1 1 'b ; 11 0a, 
110b). 

3. Dispositif suivant la revendication 1 , caracterise en 
ce que Pamortisseur (1, 10, 10', 10", 100) est rea- 
lise en une mature eiastique bio-compatible telle 
qu'un eiastomere. 

4. Dispositif suivant la revendication 1 , caracterise en 
ce que I'amortisseur (1, 10, 10', 10", 100) est rea- 
lise en une mattere bio-compatible k deux compo- 
sants. 

5. Dispositif suivant la revendication 1 , caracterise en 
ce que la partie centrale (1a; 12; 12*; 12"; 120) de 
I'amortisseur (1; 10; 10'; 10"; 100) presente en sec- 
tion longitudinale une forme elliptique. 



6. Dispositif suivant la revendication 1, caracterise en 
ce que la partie centrale (1a; 12; 12'; 12"; 120) de 
I'amortisseur (1 ; 10; 10'; 10"; 100) est asymetrique. 

s 7. Dispositif suivant la revendication 1, caracterise en 
ce que les implants (2) qui recoivent les extr6mrt£s 
renfiees (1d, 1e; 11'a, 11*b; 110a, 110b) de I'amor- 
tisseur (1; 10; 10'; 10"; 100) sont chacun realises 
sous la forme d'une cuvette (2c) dont le fond (2e) 
10 comporte un profit concave de forme appropriee k 
sa cooperation etroite avec I'extremite correspon- 
dante de I'amortisseur (1; 10; 10'; 10"; 100), ladite 
cuvette comportant des moyens (2d) de fixation 
d'un embout (3) destine k appliquer ladite extr6mite 
is centre le fond (2e) et la cuvette (2c) de I'implant (2). 

8. Dispositif suivant la revendication 7, caracterise en 
ce que la cuvette (2c) de chaque implant (2) com- 
porte un trou taraude (2d) dont le fond (2g) est 

20 hemispherique, cette cuvette etant munie d'une 
encoche (2f) afin qu'elle debouche lateralement 
vers I'exterieur, la fixation de r extremity de I'amor- 
tisseur s'effectuant au moyen d'un embout filets (3) 
k base (3a) hemispherique qui se visse dans la 
25 cuvette (2c). 

9. Dispositif suivant la revendication 8, caracterise en 
ce qu'il comprend des implants mediants {2*) com- 
portant deux encoches (2'D se faisant face pour le 

30 maintien des extr6mites de deux amortisseurs 
adjacents (V) dont au moins I'une des extremes 
(1 'd, 1 'e) est une demi-sph&re. 

10. Dispositif suivant la revendication 4, caracterise en 
35 ce que Tun des deux elements de I'amortisseur (1 0, 

10\ 10", 100) est pre-contraint dans le sens de 
I' extension et le second element dans le sens de la 
compression. 

40 11. Dispositif suivant la revendication 1, caracterise en 
ce que I'amortisseur (10*) comprend une &me 6las- 
tique (1 1 ') realisee sous la forme d'une haltere dont 
la tige est eiastiquement allongee ainsi qu'un corps 
(12') pre-contraint dans le sens de la compression 
45 par i'eiasticite de I'dme (11*). 

12. Dispositif suivant la revendication 1, caracterise en 
ce que I'amortisseur (10") est realise sous la forme 
d'une enveloppe eiastique (11") pr6-tendue eiasti- 
50 quement dans le sens axial en vue de I'allonger et 
qui comporte une cavite renfermant un bloc de 
matiere eiastique (12") que I'enveloppe (11"), pre- 
contraint par compression. 

55 13. Dispositif suivant la revendication 1, caracterise en 
ce que I'amortisseur (100) comprend un element 
(110) et un corps (120) relies par deux manchons 
(70) dont I'une de leurs extr6mites est recourbee en 
direction de I'exterieur pour former un espace libre 
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circulaire k I'int6rieur duquel est introduit un joint 
torique (130). 

14. Dispositif suivant la revendication 13, caract6ris6 
en ce que le joint torique (130) est r£alis£ en une 5 
mati&re bio-compatible suffisamment r^sistante 
pour pouvoir compenser les efforts de compres- 
sion. 

Claims w 

1. An intervertebral stabilisation device formed by a 
flexible element placed between at least two verte- 
brae via two implants respectively associated with 
each vertebra, characterised in that it comprises at is 
least one damper (1; 10; 10'; 10"; 100) suitable for 
elastically resisting firstly elongation and secondly 
axial compression, whilst the damper (1; 10; 10*; 
10"; 100) assumes the form of an elongate body 
provided with a central part (1a; 12; 12'; 12"; 120) 20 
connected to two bulging ends (1d, 1e; 11*a, 11b; 
110a, 110b) which cooperate respectively with an 
implant (2) anchored in the corresponding vertebra 

(4, 5). 

25 

2. A device according to Claim 1 , characterised in that 
the damper (1; 10; 10'; 10"; 100) comprises rigid 
sleeves (7; 70) which are placed in the vicinity of the 
ends(1d, 1e; 11 'a, 11b; 110a, 110b). 

30 

3. A device according to Claim 1 , characterised in that 
the damper (1, 10, 10\ 10", 100) is made of a bio- 
compatible elastic material such as an elastomer. 

4. A device according to Claim 1 , characterised in that 35 
the damper (1,10, 10', 10", 100) is made of a dual- 
component biocompatible material. 

5. A device according to Claim 1 , characterised in that 
the central part (1 a; 1 2; 1 2'; 1 2"; 1 20) of the damper 40 
(1; 10; 10'; 10"; 100) is of elliptical shape in longitu- 
dinal section. 

6. A device according to Claim 1 , characterised in that 

the central part (1a; 12; 12'; 12"; 120) of the damper 45 
(1; 10; 10'; 10"; 100) is asymmetrical. 

7. A device according to Claim 1 , characterised in that 
the implants (2) which receive the bulging ends (1d, 

1e; 11*a, 11b; 110a, 110b) of the damper (1; 10; so 
10'; 10"; 100) are each made in the form of a cup 
(2c), the base (2e) of which comprises a concave 
profile of a shape appropriate to the close coopera- 
tion thereof with the corresponding end of the 
damper (1; 10; 10'; 10"; 100), said cup comprising 55 
means (2d) for fixing an end piece (3) intended to 
apply said end against the base (2e) and the cup 
(2c) of the implant (2). 
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8. A device according to Claim 7, characterised in that 
the cup (2c) of each implant (2) comprises a 
threaded hole (2d), the base (2e) of which is hemi- 
spherical, this cup being provided with a notch (2f) 
so that it opens laterally towards the outside, the fix- 
ing of the end of the damper being effected by 
means of a threaded end piece (3) having a hemi- 
spherical base (3a) which screws into the cup (2c). 

9. A device according to Claim 8. characterised in that 
it comprises mediant implants (2 1 ) comprising two 
notches (2'f) facing one another for holding the 
ends of two adjacent dampers (1*), at least one of 
the ends (1'd, 1'e) of which is a hemisphere. 

1 0. A device according to Claim 4, characterised in that 
one of the two elements of the damper (10, 10\ 10", 
100) is prestressed in the direction of extension and 
the second element in the direction of compression. 

1 1 . A device according to Claim 1 , characterised in that 
the clamper (10*) comprises an elastic core (11') 
made in the form of a dumbbell, the shank of which 
is elastically elongated, and a body (12*) which is 
prestressed in the direction of compression by the 
elasticity of the core (1 1 *). 

1 2. A device according to Claim 1 , characterised in that 
the damper (10") is made in the form of an elastic 
sheath (11") pre-stretched elastically in the axial 
direction in order to elongate it and which com- 
prises a cavity enclosing a block of elastic material 
(12") pre-stressed in compression by the sheath 
(11"). 

13. A device according to Claim 1 , characterised in that 
the damper (100) comprises an element (110) and 
a body (120) connected by two sleeves (70), one of 
the ends of which is curved towards the outside to 
form a free circular space into which an O-ring 
(130) is introduced. 

14. A device according to Claim 13, characterised in 
that the O-ring (130) is made of a biocompatible 
material sufficiently resistant to be able to compen- 
sate for the compressive forces. 

Patentanspruche 

1 . Vorrichtung zur Zwischenwirbelstabilisierung 
bestehend aus einem flexiblen Element, das zwi- 
schen mindestens zwei Wirbel mittels zweier 
jeweils jeden Wirbel zugeordneten Implantate in 
Stellung gebracht ist, 
dadurch gekennzeichnet, 
daB sie mindestens einen Dampfer 
(1;10;10',10",100) umfaBt, der geeignet ist, einer- 
seits einer Dehnung und andererseits einer axialen 
Kompression zu widerstehen, wobei der Dampfer 
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(1;10;10\10";100) die Form eines langgestreckten 
KOrpers einnimmt, der mit einem Mittelteil 
(1a;12;12';12";120) versehen ist, das mit zwei wul- 
stigen Enden (1d,1e;ira.11'b;1 10a, 110b) die 
jeweils mit einem in den entsprechenden Wirtoel 5 
(4,5) verankerten Implantat (2) zusammenarbeitet. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Dampfer (1;10;10';10";100) 
starre Manschetten (7;70) umfaBt, die in der Nahe w 
der Enden (1d,1 e;1 1 'a,1 1t>;1 10a,1 1 0b) angeordnet 
sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Dampfer (I.TCIOMO^IOO) aus 15 
einem elastischen biovertrdglichen elastischen 
Material, wie einem Elastomer besteht. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Dampfer (1,10,10', 10", 100) aus 20 
einem biovertraglichen Material mit zwei Kbmpo- 
nenten besteht. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Mittel (1a;12;12';12";120) des 25 
Dampfers (1;10;10';10";100) einen Langsquer- 
schnitt in elliptischer Form aufweist. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Mittelteil (1a;12;12';12";120) des 30 
Dampfers (1 ;10;10';10";100) asymmetrisch ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Implantate (2), die die wulstarti- 
gen Enden (1d t 1e;11'a f 11^:1103,11 Ob) des 35 
Dampfers (1 iIOiIO'iIO'^IOO) aufnehmen, jeweils in 
Form einer Kuvette (2c) realisiert sind, deren 
Boden (2e) ein konkaves Profil umfaBt, das eine fur 
sein enges Zusammenwirken mit dem entspre- 
chenden Ende des Dampfers (1;10;10';10";100) 40 
geeignete Form aufweist, wobei die KOvette Mittel 
(2d) zum Befestigen eines Einsatzes (3) aufweist, 
der zum Anlegen des Endes gegen den Boden (2e) 
und die KOvette (2c) des Implantats (2) dient. 

45 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Kuvette (2c) jedes Implantats (2) 
ein mit Gewinde versehenes Loch (2d) umfaBt, 
dessen Boden (2e) halbkugelfOrmig ist, wobei die 
Kuvette mit einer Ausnehmung (2f) versehen ist, so 
derart, daB sie seitlich nach auBen mundet, und 
wobei die Befestigung des Endes des Dampfers 
mittels eines mit Gewinde versehenen Einsatzes 

(3) mit halbkugelfOrmiger Grundfiache (3a) bewirkt 
wird, der in die Kuvette geschraubt ist. 55 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB sie Mittelimplantate (2') aufweist, die 
zwei sich gegenuberstehende Ausnehmungen (2f) 



fur die Halterung der Enden von zwei angrenzen- 
den (V) Dampfern umfaBt, von denen mindestens 
ein Ende (I'd.Ve) halbkugetffirmig ist. 

10. Vorrichtung nach Anspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB eines der zwei Elemente des Damp- 
fers (10;10',10 M ,100) in Richtung der Ausdehnung 
und das zweite Element in Richtung der Kompres- 
sion vorgespannt sind. 

11. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Dampfer (10*) einen elastischen 
Kern (11*), der in Form einer Hantel ausgebildet ist, 
deren Stab elastisch gedehnt ist, sowie einen KOr- 
per (12*) umfaBt, der durch die Elastizitat des Kerns 
in Richtung der Kompression vorgespannt ist. 

12. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Dampfer (10") in Form einer ela- 
stischen Hulle (11") realisiert ist, die in axialer 
Richtung mit dem Ziel, sie zu veriangern, vorge- 
dehnt ist und die einen einen Block (12") aus elasti- 
schem Material einschlieBenden Hohlraum 
aufweist, den die Hulle durch Kompression vor- 
spannt. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Dampfer (100) ein Element (110) 
und einen KOrper (120) aufweist, die durch zwei 
Manschetten (70) verbunden sind, deren jeweiliges 
eines Ende in Richtung nach auBen gekrummt ist, 
urn einen freien kreisfflrmigen Raum zu bilden, in 
dessen Innerem einetonische Dichtung (130) ein- 
gefugt ist. 

14. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die tonische Dichtung (130) aus 
einem biovertraglichen Material hergestellt ist, das 
ausreichend widerstandsfahig ist, urn die Kompres- 
sionsbelastungen zu kompensieren. 
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